■「ロボ•パル」仕檄 



□ポ•バル 

全 長 

185% 

全 幅 

250% 

全 高 

152% 

重 鬣 

6208 

最大速度 

24 Cfn /s 

航続時間 

約 3 時間 

最大腕荷置 

120g 

電波到達距離 

(見通し直嫌距鵰） 

約 10m 


♦航続時間は、使用す 
る電池の種類により 
異ります。 

春充電式の電池は使用 
できません。 


m 固删圓 ： =r 

蒙京《合轚区 M 的 2-5-4 〒111 

お問い合わせ先 

バンダイエレクトロニクス 
サービス•センター 

本部東京都千代田区神田神保町丨33 — 2第百生命ビル 4 F 
0(03)233 0381 (代表） 

礼幌 0(01 0862 2430 
仙台/ 0(0222)84 — 9420 
新潟 0(0252)33 6541 
名古屋 /〇(052〉613 3434 
大阪 0( 06) 942 - 2647 
広島 0(082)292-624! 

福岡 0(092)622-1741 
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也 A 


♦ 

♦ 


1 . フニユアルの注憊事項を読みなおしても、なお、 
異常のある場合は保証書に所定事項をご纪入の 
上、当社サービス•センターまでご連絡くださし、 
保証期間 中 (お買い上げ日より6ヶ月間)無料で 
修理いたします。なお、修理ご依頼の際は、お 
子様の名前ではな<保釅者名と電話番号をお知 
らせください。また、異常の内容はできるだけ 
<わしくお霱き<ださい。 

2•保証期間内でち、つぎのよ^な欏合は有料修理 
となります。 

( Y ) ▽ニユアル以外のまちかつた使用状態で故_ 
した場合、および不当な修理や改造による故 


_または 損傷。 

(□お買い上げ後、本体の移動、落下などによる 
故障または 損傷。 

0\)火災、地震などの天災地変、および指定外の 
使用電源などの外部要因による故障または撗 

傷 0 

に)保証塞の提示かなし\場合。 

(ホ)保証書にお買い上げ年月日、お客様名、販売 
店名の記入のない場合、または字句を書きか 
えられた場合。 

3 •こ (JD 保証書は再発行いたしませんので大切に保 
存して < ださい。 




♦ 

♦ 

♦ 


I 
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〇ポ•バル 


▽ ニユアル 


Bflncifll SOFT 





















パソコン•ロボット「ロボ•パル」の概要 

バソコン•□ボットとは、パーソナル•コンピュータを使って、無線操作する□ボットのことで 

_ 

參「□ホ••パル J は、前.後進、左右回転、腕を上下させるアクションを、コンピュータを使って操作します。 

•操作は、テレビ画面を見ながら、雒にでちできる阛単なもので、しかち、細か<指令できるので.未屯 
派の君にピッタ/ 

•モード1は、正確な操作を可能にする為に、 CONS 丁 RUCTION 丁 ES 丁で、移動や回転の腆差をバッ 
チ 1 J 補正します。 

參モード2は、キ —( 又は、ジョイスティック)で、「ロボ•バル」をダイレクトに動かすことができ、更に、そ 
の動きを/ r ノコンに覚えさせて、トレース(再現)させることもできます。 

•モ-ド3の SIMULATION では、キーホードで各動作を細かくインフットして、「ロボ.バル」をフ n 
グラムによって操作することができます。 

籲フ□グラムは、巳 ASIC とマシン語で組んであります。巳 ASIC を組み変えれば、オリジナルな命令で □ 

ーボツトを操作できます。_ 
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I 「ロボ•パル J の各部名称及び付属品 



腕部回転 


コント□ール•こ!ニツト 



スイッチ 


■乾電池の入れ方 

□ボット本体の電池の入れ方 コント□ール • ユニツトの電池の入れ方 







006 P / V ソ テリー 


摩 ㊉㊀ に注廉し、正し<入れて<ださい。新しい電池と古い電池を混ぜて使用しないで<ださい。又、長時間 
ご使用にならない場合は霱池をはすして<ださい。（ニツカド使用不可） 


■「ロボ•パル J の走行•アクション 


前進 



後進 


ツメを使って、何かをはさむことができます。 



※腕で物を持ち上げる場合の注意 

重いものをのせたり、下げたりすると、腕がカチカチとい^音と共に下が0ますが、それは、ラチエツト 
機構を応用した特別な構造で、負荷から腕の破損を守るよろにできているものです。 

下がったら、手でもとの位匾に戻したり、好みの腕の位璽に変えて、アクションを楽しんで<ださい。た 
だし、あまり、強<動かすと故障の原因になりますから、御注意<ださい。 















































■「ロボ•パル J のブ□クラム•□ード方法 

① RX-78 

1. BS - 巳 ASIC 力一トリッジ(別売)をセットしてください。 

2. ジョイスティックを接続して < ださしヽ(ご使用にならない場合は、接続しなぐてもかまいません)〇 
ジョイスティック•コント□ーラーのフラグの矢印を上にして、本体のジャック(穴)にきちんと合わせて、 
しっかりと止まるまで差し込んで < ださい。1のジャックのみ有効とな *0 ます。 

3. BASIC 力一トリッジとカセット•レコーダーを接続してください。 

別紙「カセット•レコーダーの接続」に従って、接続して < ださい。 

4. 本体のノ彳ワー•スイッチを〇 N にして < ださい。 

画面に 「 RX -78 BS - BASIC 」 のタイトルが表示されます。 

5. テーフをセットして、次の順で太字の文字をキーで入力して<ださい。 

MON | RETURN 】 ( U ターン•キー） 

*l[ret0rn1 

FILE NAME ： 「 RETURN ! 

6. テーフを□ードして < ださい(フレイボタンを押す)〇 

しばら<すると、 Ready と表示されますので、カセットをストッフして<ださい。 

7. 再び太字の文字をキーで入力して < ださい。 


RUN | RETURN ] 

「□ポ •/ W し j のタイトル画面が表示されます。 

8.カセツト•レコーダーの MIC ( IN ) 側のコードをはすして、コント□ール•ユニットと接続してくださし、。 



※接続後、コント□—ル.ユニットと□ポットのスイッチを〇 N にして<ださい。 

★スイッチの〇 N , 〇 FF についての注意 

① スイッチを入れる 場合、 次の 順で 行なって<ださい。 

1•コント□ール•コニットのスイッチ〇 N 

2 . 「□ポ•バル j のスイッチ〇 N 

② スイッチを切る 場合は、 次の 順で 行なって<ださい。 

1 •「□ボ •/ T ル j のスイッチ OFF 

2.コント□—ル •：! ニットのスイッチ〇 FF 

※遊び終ったら、必すスイッチを切るよろにして<ださい。 

★ RX-78 以外の機種は、あらかじめブリンタ•ケーフルで、本体とコント□ール•ユニットを 
接続してから□ードして<ださい。 



② PC -8801 及び mkll 

1.電源を〇 N にして < ださい。 

2テープの面をセツトして、次の順で太字の文字をキーで入力して<ださい0 

LOAD “ CAS 1:” □(リターン•キ _) 

3.テーフを□ードして < ださい(フレイポタンを押す)〇 
しばら<すると、□—ドガ完了します（フレイボタンは押したままです)〇 
再び、太字の文字をキーで入力します。 

RUNS 

も^—度、□—ドをはじめ、しば0><すると自動的にタイトル画面が表示されますので、テーフをストツ 
フして < ださい。 

※テーフ A 面は1200ポー、巳面は600ボーで岡じ内容のフ□グラムが入っています。 

» A 面でうま<ロードできない時は、テーフの巳面を□ードして<ださい。その 場合、 2での入力を次の 
様に行なって < ださい(その他の手順は、 A 面の時と岡様です X 

LOAD “ CAS 2:” U ) 

③ FM -7 及び NEW 7 

1. 電源を〇 N にして < ださい。 

2. 画面に Ready と表示されだら、太字の文字をキーで入力して<ださい。 

R . M CASO： n y (リターン，キー） 

3. テーフを□ードして < ださい(フレイポタンを押す)〇 

しば5<すると、□—ドが完了して、自動的にタイトル画面が表示されます。 


④ PC- 6001 mklHPC- 660 1) 


1. PC - 6601をお持ちの方は、電源を入れる前に、本体裏面左上のフ□ツビーディスクドライフ切換スイツチ 
を0にして御使用<ださい（囵1参照)〇データレコーダとの接統によつて、このソフトかお使いいだだけ 


ます。 

2. 電源を〇 N にして < ださい。 

3. BASIC MODE の選択を要求してきます。 

PC - 6001 mkll 岭 N 60 m - BASIC の5番1を押します 
PC - 6601 岭 N 66-巳 ASIC の5番 I ° 

4. How many page ? と表示されますので、数字キー(2)を押します。 


図1 



5. 太字の文字をキーで入力して<ださい0 

cload(3( リターン•キ ー) 

6. テーフを□ードしてください(フレイポタンを押す)。 

しばら<すると、□ードが完了します(フレイボタンは押したままです)〇再び、太字の文字をキーで入力し 


ます。 

RUNS 


タイトル画面が表示されます。 


⑮ X-1 シリーズ (X1.X1C) 

1. 電源を〇 N にして < ださい。 

2. 附属の巳 ASIC テーフ ( CZ -8 C 巳 01) を□—ド後、カセット•テーフを入れ替えてください。 

3. 太字の文字をキーで入力します。 

RUN “□( リターン•キ _) 

4. しばら<すると、自動的にタイトル画面が表示されます。 

★それぞれ、□ードが終了したら、コント□ール•ユニツトと□ボツトのスイツチを〇 N にし 
て < ださい。 
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■キー操作一覧表 



RX-78 

PC-600lmkn 

(PC-6601) 

PC-8801 
及び mkn 

FM-7 
及び NEW7 

X-1 シリーズ 
(X1.X1C) 

Yes キー 


No キー 


終了 キー 

m 

u ターン•キー 

|return| 

□ 

修正 キー 

0 


スケール•キー 

E 

囹 

セツト•キー 

囹 

移動 キー 

00BB 

* 矢印の方向に、カーソルが 
移動します。 

* テン.キー使用 ♦ 

12] * 矢印の方向に、カーソルが 

X 移動します。 

□ポット走行キー 

左回転(し EFT TURN) 

|+1右回転 (RIGHT TURN) 

[£| 前進 (forward) 

[}\ 後進 (BACK) 

* REAL-TIME ACTIONS. TRACE 

においては、キーを押している閫だけ、 
□ホットが動きます。 

搴テン.キー使用 

前進 (FORWARD) 

ii 

左〇範- L §] 一右回転 

(LEFT TURN) [2] (RIGHT TURN) 

1 * 

後進旧 ACK) 

* REAL-TIME ACTION & TRACE において PC-8801 

及び mkai は、キーを押している閩だけ、□ボットが動きま 
す。 

FM-7 及び NEW7 は、 |5| キーが押されるまで、□ボットが 
その方向に勤き#す。 

X-1 は、とキーが、 RI 時に押される浅で勤きます。 

アクション•キー 


ク ij ア•キー 

回 


* RX -78、 PC - 6001 mkll ( PC -6601)、 X -1 シリースは、ジョイスティックによる操作が司能になっています。 
次の様な対応をしています。 


RX -78 及び PC - 6001 mkll ( PC -6601) X -1 シリ-ズ ( XI , XIC ) 



» RX -78 の9ポタンがアク 

シヨン•キーになつています。 

» PC - 6001 mkll ( PC - 660 1) 

の卜 1 J ガーボタンがアクシ 
3 ン•キーになつています。 



* 卜 U ガーボタンガアクシヨ 
ン•キーになつています。 
*x-1 でジョイスティックを 
使用する場合は、2番 PORT 


を御使用 <ださい。 
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パソコン•ロボット「ロボ•パル J スタート 


[1 ]MENU (メニュー）画面 

いすれかのキーを押すと、タイトル画面から 
MENU 画面に変わります。 

N 0.(数字キー1,2, 3) を押して選択します。 
★パソコン•□ボ ッ トをスタートさせる際に 
必す最初に、1 CONSTRUCTION TEST を選択 
し、□ボットを走行 (50 an ) 及び回転 (36( D をさせて、 

実走行値との誤差を補正し、条件通 1 0の設定(走る場所、 
電池の消耗の度合により異なる。）をします。 


MENUS 面 この画固は、 RX -78 のものです 0 



□ボットの走行 • 回範の誤差を補正する< 
ダイレクト操作とトレース镞能。 

テータ入力によるフ□グラム揲作。 


« CONSTRUCTION TEST>> 

-READV?- llsFOWARD TEST 

SOom 


[^CONSTRUCTION TEST (モー K 1) 

CONSTRUCTION TEST 画面 

©FORWARD TEST (50 cm 前進走行)を行ないます。 

1. □ボットを動かす前に、印などをつけて位置を確か 
めておきます。 

2. — READ 丫？一と点滅したら、丫 es キーを押します。 

□ポットが前へ動きますから、実際の移動距離を測 
ります。その結果に従い、次の操作を行ないます。 

※以下の入力は、■が点滅し出してから行ないます。 

參□ボットが50 cm 進んでいた場合 
Yes キーを押してから、 U ターン•キーを押しま^。 

次の TURN TEST に移ります。 

•ロボットの移動距離が50 on でない場合 
□ボットをもとの位璽に戻して、実測値を数字キー 
で入力し、リターン•キーを押し、 一 READY ?— と点滅したら丫 es キーを押します。再び、□ボットが 
前へ動きます。（入力されだ実測値に対して、補正計算を行います。） 

例）実測値で530 n 進んでいた場合 


fc© 40 


TO—] 

0 

/^― • •， 


，:::：- ■ 1 

2： TURN TEST 

360° -> 

270 f 

! 90 


' - - 

ノ 

3 sACTION TEST 

—J 


以上の操作を繰り返して、実測値が 50 cm になるようにします。 

※数字は3桁まで入力できますが(小数は使えません）、整数の cm 単位で入力して<ださい。 

※数字を入力し間違えた場合は、修正キーで■(カーソル)を戻して入力し直してくださしヽ。以後、修正はす 
ベて同様に行ないます。 

② TURN TEST (360°左右回転）を行ないます。 

1. □ボツトを動かす前に、印などをつけて位置を確かめておきます。 

2. — READY 0 ? —と点滅したら、丫 es キーを押します。□ボツトが右回転をしますから、回転した度合を 
測ります。その結果に従い、次の操作を行ないます。 

※以下の入力は、■ガ点滅し出してから行ないます。 

參□ボツトが360°回転していだ場合 

丫 es キーを押してから、 U ターン•キーを押します。次の左回転テストに移ります。 



































•□ボットの回転が 360° でない場合 

□ポットをもとの位置に戻して、実測値を数字キーで入力し、 ij ターン•キーを押し、 一 READY "?— と 
点滅しだら Yes キーを押します。再び□ポットが回転を行ないます。（入力された実測値に対して、補正 
計算を行ないます。） 

例）実測値で340°回転した場合 
r 311411 Oj »» lRETURN |-» [ y ] 

以上の操作を繰り返して、実測値が360°になるよ^にします。 

※数字は3桁まで入力できますが（小数は使えません）、整数の。単位で入力して<ださい。 

3.右回転テストが終了しだら、同様に左回転テストを行ないます。左回転テストが終了したら、次の AC - 
TION TEST に移ります。 

③ ACTION TEST (腕の上下）を 行ないます。 

1. 一 READY 0 ?— と点滅しだら、丫 es キーを押します。□ボットの腕が（キーを押す度に）上下します。 
※□ボットの腕は、上•中•下3段階に動きます。腕の動きが正しく行なわれれば〇 K です。 

2. 終了キーで MENU 画面に戻ります。 

以上で 、 CONSTRUCTION TEST における設定は、すべて終了したことになります。 

これであなだのパソコンは、「□ポ•バル j を自在にコント□ールできる様になりました。もし、後に述べる各モ 
ードでのスクリーン表示と、「□ボし」の動きに、スレガ目立ってきた時は、再度、このモドで設定し ii し 
て < ださい。 

圆 REAL-TIME ACTION & TRACE (モード 2) 

□ボットをキ ー（ ジョイスティク）で直接に動か REAL-TIME ACTION & TRACE 画面 

すことができ、更に動きを軌跡として画面に表 
示し、その動きの通りに□ボットをトレース 
(再現)させることもできます。 

* MENU 画面において、数字キー （2) を押すと、 RE ¬ 
AL TIME ACTION & TRACE 画面が表示され 
ます。 

① REAL TIME ACTION 

□ボットを直接に操作します。 

1. 画面に表示されているグ ij ッドの縮尺を決めます。 

スケール•キーを押すごとに、20、30、40、50〇11と変わ 
ります。決まっだら、セット•キーを押し系す。 

2. フ U ッド内での、□ボットのスタート地点を設定し 
ます。 

マーカー（〇）を、移動キーで移動して、決まった 
5、セット•キーを押します。 

※この時、グリッドのスケールを考慮に入れて、実 
際の□ポットの位置を決定するよろにします。何 
5かの印をつけてお<と良い目安になります。 

3. □ポットを□ポット走行キー、アクション•キーで 
直接に操作します（キー操作一 II 表参照)。 

•□ボットの走行軌跡がグリッドに表示されます。 

•アクション時には、画面が点滅し、〇が表示されま 
す。 

參走行内容(データ)を順次表示します。 

※但し、50ステッフ ( RX -78 は40ステッフ)までとし、 

それを超えた場合は、 FULL を表示し、画面も□ボ 
ットもストッフし、トレースをするかどうかを聞い 
てきます。（② TRACE 参照)。 



■■■■■■■ 

■■■■■■■ 

■■_■■■■ 

■■■■■■■ 

■■■■■■■ 

■■■■■■■ 

■■■■■■■ 


-このグ|」ツド1目猫の R さを決めます。 



1 — V — XJ — 


r<< REAL-TIME ACTION 8c TRACE >r 
' , … 〜一 [START SET!] 


H88S8BS 
SS8B8S8 
8S 88888 

^■1 




□ボットの軌娜表示 


ステツフ数 


參前•後進させる度に 、 MOVE TIME (走行時間)、 

MOVE DISTANCE (走行距離）を表示します。 

4. □ボットの走行を中止する。 

終了 キーを 押します 。 END を 表示し、ト レースを 
するかどうか聞いてきます。（② TRACE 参照） 

② TRACE (トレース） 

□ポットに、今までの走行•アクションをトレースさせ 
ることができます。 

★トレースを 行な ラ 前に 

□ホットガ走行•アクションを繰り返すことにより、 

ロボットの腕の位置が、スタート時と異なつてきま 
す。トレースを行な^前には、必す腕の位置が、ス 
タート時と同じ所にきているか確かめて<ださい。 

腕の位置が異なる場合は、アクション•キーで腕を 
動かして調整するよ〇にして < ださい CSSIMUL - 
ATION のトレースでち、同様に行ないます)。 

參ト レースを する場合 

丫 es キーを押します。グリッド内に表示されている□ボットの走行軌跡に従つて、□ポットが走行•アク 
ションをト レースし ます。 

• トレースをしなし\場合 

No キーを押します。 一 READY ?— と表示されている場合は、再び REAL-TIME ACTION & TRACE 
の初めに戻ります。一 REPEAT ?— と表示されている場合は、 MENU 画面に戻ります。 

※再度、トレースをする場合は、 一 REPEAT ?— と表示されている時に、丫 es キーを押し、更に一 RE ¬ 
ADY ?- と表示後、 Yes キーを押します。 



[^SIMULATION (モード 3) 

キーボードで各動作内容をインプットして、画 
面に走行ラインと、走行内容を表示してシ s ュ 
レートし、その通りに□ボットを動かせます。 

糸 MENU 画面において、数字キー (3) を押すと、 SIMUL ¬ 
ATION 画面ガ表示されます。 

1.画面に表示されているク*しッドの縮尺を決めます。 
[ UREAL-TIME ACTION & TRACE の時と同 
様に行ないます。 


SIMULATION 画面 




2 .TARGET (ターゲツト）を設定するかを決めます。 
※ターゲツトとは、グりツド内に、表示することの 
できる目標のことで、実際にも画面と対応しだ台 
上の位置などで、荷物や目標物を置いて、□ボツ 
卜に取らせだりすることによつて、より正確な実 
行フ□グラム操作を楽しめます。 

參ターゲツトを設定する場合。 

丫 es キーを押します。ヴ U ツド内に点滅している、 
マーカー（〇）を、移動キーで操作して、位罾が決 
まつだら、セツト•キーを押します。マーカーの位 



TARGET 


>D 


1234—N 
































置、ターゲットが表示されます。 

以上の様にして、最大5コまで表示できます。 

※このターゲットはあ<まで画面上の、シミュレーションの為のちのです。 

ターゲットの設定を終了する時は、終了キーを押します。□ポットのスタート地点設定に移ります。 
•ターゲットを設定しない場合 

N 0キーを押します。□ポットのスタート地点設定に移ります。 

3•グ 1 J ツド内での、□ボツトのスタート地点を設定します。 [ I 1 REA し - TIME ACTI 〇 N & TRACE の時 
と同様に行ないます。 


4 .MODE (モード）を設定するかどうかを決めます。 
※モードとは、□ボットの走行速度 （1 -，速、2—中、 
3 HS ) や、走行中のアクション（腕の上下）を可 
能にするものです。 3] REAL-TIME ACTION 
& TRAC ではできなかつだ、細かな走行•アク 


シヨンが楽しめます。 
♦モードを設定する場合 
丫 es キーを押します。 

參モードを設定しない場合 
No キーを押します。 


5 .COMMAND (コフ 
ンド)の設定に移ります。 


5 .COMMAND (コマンド）の入力をします。 
キーボードによる、各動作内容をインフッドしてい 
きます。ここで、 4. M 〇 DE (モード）の設定をした 
場合と、しなかつだ場合に大き<別れます。 

5-1 .モードを設定した場合 
參前•後進をする場合 



□ボット走行キーの前•後進を押すと、それぞれ、走行速®と、走行中にアクションをするかど〇か設定 
できます。 

例）□ポット走行キーの前進を押した場合 
※モード画面に次の様に表示されます。 

① FWD 

SPDC1-3)? 1 

数字キー （1 〜 3) で、走行速度を選択します。 

2の中速を選択したとします。 

② FWD 

SPDC1-3)? 2 
+ ACCY/N)?N 

Yes キー、 No キーで、走行中のアクションをす 
るかど^か決めます。 

丫 es キーを押して、アクションを選択します。 



③ FWD _ 

SPDC1-3)? 2 
+ACCY/N)? Y 

カーソル■が点滅しますから、数字キーで好みの 
走行距離を入力し、 U ターン•キーを押します。 
50 cm と入力してみます。 

④ FWD 50 — OK? 

SPDCI-3)? 2 
+AC(Y/N)? Y 


これで良ければ、丫 es キーを押します。フ□ヴラ 
ム画面に、この内容が表示され、更に、グリッド 
内に、その走行予定となる軌跡か表示されます。 
★又、この数値（走行距離）を変更する場合は 、 No 
キーを押します。再び カーソル ■が戻ります から、 
入力し直して < ださい。 

全面的に、変更する場合は、クりア•キーを押し 
ます。モード画面内の表示が消えますから、もう 
1度、初めから入力し直して<ださい。 

以後、モード画面での変更は、これに従います。 


以上の様にして、走行速度と、アクションを設定します。 

※フ□グラム画面、モード画面の表示内容には、機種によって多少の違いがあります。 
•左右回転をする場合 

□ボット走行キーの左右回転を押し、数字キーで好みの回転角度を入力します。 

例）□ポット走行キーの左回転を押した場合 
※モード画面に次の様に表示されます。 

①し T ■ 

数字キーで、回転角度を入力し、 iJ ターン•キーを押します。 

90°と入力してみます。 


② L.T 90 — OK? 

これで良ければ、丫 es キーを押します。フ□グラム画面に、この内容が表示されます。 
右回転ち同様に行ないます。 

※回転の速度変更や、アクションは行なえません。 

♦アクションをする場合 


□ポットを停止させた状態で、アクションさせます。アクション•キーを押して、丫 es キーを押します。フ 
□ク*ラム画面に、この内容が表示され、更に、グリッド内に〇が表示されます。 

以上の様にして、走行内容をシミユレートしていきます。但し、50ステッフ （ RX -78 は40ステッフ）までと 
し、それを超えた場合は、 FULL を表示し、終了となり、’〇 K COMMAND '? と聞いてきます （6 .コマ 
ンドの変更•参照)。 

♦コフンド入力を終了する場合 

終了キーを押します。 COMMAND , ? と聞いてきます （6 .コフンドの変更•参照)。 

5-2 .モードを設定しない場合 
參前•後進をする場合 

□ポット走行キーの前•後進を押し、数字キーで好みの距離数を入力します。 

例）□ボツト走行キーの前進を押した場合 
※モード画面に次の様に表示されます。 


① FWD ■ 

数字キーで、走行距離を入力し、 iJ ターン•キーを押します。 20 cm と入力してみます。 

② FWD 20 — OK? 

これで良ければ、丫 es キーを押します。フ□グラム画面に、この内容が表示され、更に、グリッド内に、 
その走行予定となる軌跡が表示されます。 



★これらの変更については、 5-1 .モードを設定した場合と同様に行ないます。 
春左右回転をする場合 | 

♦アクションをする場合 5-1 .モードを設定しだ場合と同様。 

籲コフンド入力を終了する場合 I 
6.コマンドの変更 

コフンドの入力を終了しだり、ステッフ数がいつばい 
になると、 # OK COMMAND , ? と表示されます。 

K COMMAND' 9 とは、画面上でシミユレー 
卜した走行内容を、実際に□ポットを動かしてか0> 

の、数値変更を可能にしたものです。正確な動きを 
実行させる為には、貴重な機能です。 

♦コフンドの変更をする場合 
Yes キーを押します。 

♦コフンドの変更をしない場 
合 No キーを押します。 


7.トレースに移ります。 


く SIMU し ATION>> 


e ->40om^ 


顔題 


__ 


mmu 


'OK COMMAND' 9 と表示。 
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7 .トレース 

画面上で、シミュレートした内容を、実際に□ポットにトレースさせます。 

•トレースをする場合 

Yes キーを押します。コマンドで入力しだ通りに、□ポットが走行•アクションを行ないます。 

★ コフンドの変更を選択した場合 

1ステッフの走行•回転を終了するたびに、数値の変更をするかどうか聞いてきます。変更をする場合は、 
モード画面に、一+〇に〒*と表示されている間に No キーを押して<ださい。モード画面に、カーソル 
■が点滅しますから、数字キーで変更したい数値を入力します。 

変更しない場合は、そのまま何もしません。 

※この変更は、もう1度トレースを行なろと、実際に変更されたコマンドに従って、□ポットが走行•ア 
クションを行ないます（フ□グラム画面の内容やク*リッド内の走行軌跡も、変更に応じて変わります乂 
※再度、トレースをする場合は、 一 REPEAT 9 と表示されている時に、丫 es キーを押し、更に一 READ - 
Y 9 と表示後、 Yes キーを押します。 

籲トレースをしない場合 

No キーを押します。 一 READY ? と表示されている場合は、再び SIMU し ATION の初めに戻ります。 
- REPEAT ? と表示されている場合は、 MENU 画面に戻ります。 

■遊び方例 

① 荷物取り 

□ポットの腕に、ひっかけられる物を用意します。こ 
の荷物を、□ボットに運ばせて遊ぶことができます。 

又、 [3 BIMULATI 〇 N を使って、あらかじめ設定し 
ておいた荷物（この荷物と、ターゲットの位匾を合わ 
せてお<と良いでしよう）を、コマンド入力で、いか 
に正確に運ばせるかといラ事も可能です。 

② タイム•レース 

時間内に、決め e > れたコースをいかに速<走るかを競います。途中に、腕のアクションを使わせるボイント 
を盛り込めば、より変化に富んだレースになります。 

③ ポー腳 J し 

ランダムに匾かれたポール（何でもかまいません。□ボットが倒せる様な物）を、いかに速<倒せるかを競 
います。 

ここに紹介した例は、ほんの一部にすぎません。皆さん独自の新しい遊びを創って楽しんで<ださい。 

■「ロボ•パル j ブロクラミンク•マニュアル 

付属のソフトは、全機種共巳 ASIC とマシン語パッケージからできています。「□ポ•パル」 
の動きは、マシン語で制御している訳です。マシン語と言 *5 と、難かし<聞こえるかもしれ 
ませんが、バッケージ化されていますから、使い方さえ理解すれば皆さんの思^ままに、「口 
ボ•バル j をコント□ールすることが可能なのです。▽シン語パッケージだけ別のテーフに 
セーフしておき、皆さんのフ□グラムに組み込むと良いでしよ*5。では、次にマシン語バッ 
ケージの説明をしていきます。 

①ヮーク DATA 

初めに「ワーク DATAj をセットしますが、皆さんのイメージ通りに、「□ホづ彳ル J を動かすのに大変役立つ 
ちのです。 

1•モード DATA 

「マシン語パッケージ j は、大きくわけて 、 「TEACH (教え込む) j モード、そして 「 REPEAT (繰り返す L 
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モードを選択するよ^になつています。 

「 TEACHj モードとは、キー、又は、ジョイスティックによつて、ダイレクトに「□ボ•バル」を動かせる 
モードです。そして、その動いた量が「タイム DATAj にストアされます。この置は、数値1当り約0.02秒 
ですから、一つの目安と考えて<ださい。 

又、 「 REPEAT 」 モードとは、「タイム DATAj にストアされている DATA 分だけ、「□ボ•バル」が動く 
モードです。 

2. スピード DATA 

表1の様に、この数値を変えることにより、スピードに変化をつけることができます。 

3. ブラス•アクション DATA 

これは、「□ポ•パ)し j が走行すると同時に、アクションもさせるかどうかを決めるちのです。だだ、あま 
り多用すると、/ V ンテ IJ 一の消費が激しいので御注意 < ださい。 

4. タイム DATA 

この DATA だけは、2バイトになつています。巳 ASIC からの DATA の読み書きは、上位バイド、下位 
I 又イトの両方を考える必要かあります。 

②ジャンフ•テーフル 

以上の様に、「ワーク DATAj をそれぞれセットしだら、いよいよ、ジャンフ•テーブルをコールして、「ロボ， 
バル」を動かしてみましよう。コールの仕方は、巳 ASIC の場合、ユーザー関数を定義してコールする呎で 
すが、機種によつて多少異なつていますから、それぞれのマニュアルを参照して<ださい。 

ここで、注意して欲しいのは、 「 ACTIONj だけは、モード•スピード及びタイム DATA が無視されるとい 
うことです。 

続けて、アクションさせたい場合は、その回数だけ 「 ACTIONj をコールすることになります。 

RX -78 を例にとり、キーボードでダイレクトに「□ポ•バル j を動かすフ□グラムを載せておきますので、参 
考にしてみて <ださい。 


サンブル•ブ□グラム•リスト ( RX -78 用） 
10 LIMIT SDDAO : D I M M (5) 
15 MCI )=56741 : MC 2)= M (1)+3 
20 M (3)= M (2)+3 : M (4)= M (3)+3 
25 M (5)= M (4)+3 
30 MD =56736: SD = MD +1 
35 PA = SD +1 : TM = PA +1 

40 A =0 : POKE MD , A 
45 A =1 : POKE SD . A 


j ジャンフ•テーフル•アドレス設定 

} ワーク DATA アドレス設定 

(ワーク DATA 設定） 

TEACH モード 

スピード•高 


50 A =0 : POKE PA . A 
55 GOSUB 70 
60 USR ( MCM )) 


ーフラス•アクション〇 FF 
A ー キー •サーチ 
…マシン語パッケージ•コール 


65 

70 

75 

80 

85 

90 

95 

97 


GOTO 55 
GET K $ 

IF KS =- t " 
’IF K $ = “4” 
IF KS = "^" 
IF <$=-<=»" 
IF KS = - A " 
GOTO 70 


キー•サーチ/ーチン 


THEN M =1 : RETURN 前進 
THEN M =2 : RETURN 後進 
THEN M =3 : RETURN 右回転 
THEN M =4 : RETURN 左回転 
THEN M =5 : RETURN アクション 


注： CLEAR 文、又は LIMIT 文で、マシン語の領域を設定しだ後、フシン語バ、プアージを読み込み 、 BASIC 
フ□グラムを入力していきます。 
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表 1 


\ 镟播 

ワーク DATA \ 

RX -78 

PC -8801 
及び mkll 

PC -6001 mkll 
( PC -6601) 

FM -7 
及び NEW 7 

X -1 シ U —ズ 
( X 1. X 1 C ) 

初期股定 

補足 

モー K DATA 

DDAOH 

6000 H 

F 000 H 

0 

0. TEACH 

01 REPEAT 

スピード DATA 

DDA 1 H 

6001 H 

F 001 H 

01 H 

01 スピード高 

02 u 中 

03 ノノ 低 

プラス•アクション DATA 

DDA 2 H 

6002 H 

F 002 H 

〇 

0 フラスクシ3ン OFF 

01 )) ON 

タイム DATA 

DDA 4.3 H 

6003.4 H 

F 004.3 H 

0000 H 


ジャンプ 






FORWARD 

DDA 5 H 

6005 H 

F 005 H 



BACK 

DDA 8 H 

6008 H 

F 008 H 



RIGHT TURN 

DDABH 

600 BH 

F 00 BH 



し EFT TURN 

DDAEH 

600 EH 

F 00 EH 



ACTION 

DDB 1 H 

6011 H 

F 011 H 




表2 


镰檯 

▽シン 語サイズ 

RX -78 

PC -8801 及び mkll 

PC - 6001 mkll 
( PC -6601) 

FM -7 及び NEW 7 

X -1 シリーズ 
( X 1. X 1 C ) 

スタート•アドレス 

DDA 0 H 

DDA 0 H 

DDAOH 

6000 H 

F 000 H 

エンド•アドレス 

DFFFH 

E 39 FH 

E 5 FFH 

62 FFH 

F 3 FFH 


■取扱い上の注意 

① 電池はブラス•マイナスを正し < 入れて < ださい。 

特に、「□ホ•パル」本体に入れる 006 P バッテリーには、御注意ください0間違って入れた場合、内部の電子 
回路を破損する可能性があります。 

② PC -8801 及び mkll 、 PC - 6001 mkIKPC - 660 1) は、「□ボ•バル j が動いている間は、画面又は、文字が消 
えてしまいますが、故障ではありません。 

③ コント□—ル•ユニットの周波数は、 27Mhz 又は、 40Mhz のいすれかに設定されています。同一周波帯の他 
機を同時に使用しないで < ださい。 

④ 水気、ホコリはショートや誤作動の原因になりますので、屋外での使用はさけて<ださい。 

⑮「□ポ•パル j 本体及び、コント□ール•ユニットを分解したり、内部の調整等をすらしてしまうと、測定器を 
使用しないかぎり、元の状態に戻す事は不可能となりますので、絕対分解しないで<ださい。 

©「□ポ•バル j 本体やコント□ール•二 L ニットを落下させだり、強いショックを与えないようにして<ださい。 
内部や外部を破損するばかりか、電子回路の誤作動の原因になってしまいます。 
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I 又ーソナル • コンビ ユーター •□ボット 

ロポ•パル保 K 書 


籲お買い上げ年月日昭和 年月日 


•お買い上げ 
店名•住所 


この製品は、厳密な品質管理および検査を経てお届けし 
たものです，お客樣のマニュアルにしたがった正しい使 
用状態で万一故障した場合は、この保証畲を本体といっ 
しょに当社サービス.センターまで、裏面をよくお読みの 
上、ご連絡ください_本保証窨記載内容により無價修理 
いたします。 

発充元 ㈱ バンダイ H . E . D . 亊集部 

〒1丨丨東京都台東区駒形 2-5-4 


1 BANDAI 



■トラプル•チェック 

① 「□ボ•ノ〖ル j の走行速度が遅<なった5、単3電池を3本全部、新しい物と交換して<ださい。 

② 「□ボ•バル j の動きがおかしい場合は、次の3つの原因が考えられます。 

1.外来電波（トランシー/ \一やア▽チュア無線)が入っだ場合 

この時は、時間や遊ぶ場所を変えて<ださい。 

2-1 .「□ポ•バル j 本体の 006 P / てッテリー (9 V ) の電圧が下がっている場合 
2 - 2 . ノノ ノノ ノノ の電池が十/一逆になつている場合 

2-3. ノノ ノノ ノノ の電池が入つていない場合 

2-1〜 2-3 の場合、「□ボづワし」の電波受信状態が低下し、誤作動しますので、十/一を確認しても、誤作動 
する場合は、新しい電池と交換して<ださい。 

3.フイコンに接続するコント□ール*ユニットの 006 P バッテ Li 一 (9 V ) の電圧が下ると、電波の到達距離が 
短か<なるばかりか、外来電波や外来ノイスの影醫を受け易<なり、誤作動しますので新しい物と交換す 
るよラにして<ださい。※使用済みの電池は販売店に渡しましよう0 

※鉄筋コンク | J 一卜の室内及び、外来ノイスが発生している所では、電波到達距離が短か<なる場合かあ 
ります。 

■ブロクラムご使用上の注意 

① □—ドレべル又はボリュームを高目にして<ださい。 

② I ン(音質)調整のツフミのついている機種を使用する場合は、 I ンを中間 〜 High (高目）にして<ださ 
い。 

③ □ードの途中で、音置や音質を変化させだり、接続ケーフルを抜き差ししたりしないで<ださい。誤作動の 
原因になります。 

④ カセット•レコーダーの録音ヘッドの汚れやキスによって、正し <□ —ドが行なわれない場合があるので注意 
して < ださい。 

©テープに磁石等の磁気を帯びた物を近づけだり、テレビやスピーカーの上に 放匾 すると内容が正し<保存さ 
れない場合がありますので、注意して<ださい。 

◎カセット•レコーダーを電池で使用の場合は、充分に電池のパワーがあることを確認して<ださい。パワーが 
不足していると、誤作動の原因になります。 

⑦カセット•レコーダーはノ（ソコン本体とできるだけ離した状態で使用して < ださい。 

⑬カセット•レコーダーの MIC (録音)、 EAR (再生)端子は機種によって異なりますので、よ<確かめてから使 
用して < ださい。 


1 球 i 


















































ロボ•パルマニュアル II ( MSX 用） 


1 . ロード方法 

( RAM 容量は、 l 6 Kbytes 以上必要です 0 ) 

I ) 電;原を ON にしてください。 

2) テープの A 面をセットして、次の順でキーを入力してください 0 
• CLOAD 0 (リターン*キー） 

•テープをロードしてください。（プレイポタンを押す。） 

しばらぐすると、 0 K が表示されます（プレイボタンは押したままです）。 

• キーから 

RUN y を入力します。 

もう一度口ードをはじめ、しばらくすると画面にメッセージが表示されます。 

• 再度 キーから 

CLOAD 0 [又は、 F 1 キーを押す〕を入力します。 

• しばらくすると口ードが完了しますので、キーから 
RUN 0 〔又は、 F 5 キー■を押す。〕を入力します。 

DATA が口 ードされ、メニューが表不されます。 

木*カセット • レコー ダを止めてください。 

2. 接続方法 

カセット*ケーブルの録音用プラグを、コントロール ■ ユニットと接続してください。 
接続後、 コントロール • ユニットとロボ • パルの 電源 スイッチを ON にしてください。 

3 . キ_操作 

キー操作は v RX -78 と同じです。マニュアルの5ページを参照してください。 

また、ジョイステイックによる操作も可能です。 PORT 1を使用してください。 

4. プログラミング*マニュアル 

MSX マシーンでの、マシン語アドレスは次の通りです y 
A . ワーク DATA 


モー ド DATA .. .. 

… F136H 

スピード DATA， …… *.. 

… F137H 

プラスァクション DATA … 

… F138H 

タイム DATA. . . 

… F139H 

ジャンプ.テーブル 


FORWARD .. . 

… F13 巳 H 

BACK .. ... 

… F13EH 

RIGHT TURN- ……•…，…. 

… F141H 

し EFT TURN，. …… 

… -F144H 

ACTION .，… ，…..… *. . 

… F147H 

C. マシン語サイズ 


スタート■アドレス . 

" F136H 

エンダ•アドレス…….■… 

- F363H 

5. D— ド 時の注意 



ロボ‘パルのマニュアル！ 4ベージを参照してください。 

6. 取扱い上の注意 

ロボ • パルのマニュアル丨3、14ぺージを参照してください。 













